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REAKSI ROBOT BERKAKI ENAM MENGHINDARI 




Penyusun  : Muhammad Gibran Narendra 
Pembimbing I  : Basuki Rahmat, S.Si., MT  






Munculnya mekatronika dengan wujud robot sebagai bentuk 
implementasinya membuat perkembangan dunia robotika semakin meluas. 
Robotika yang merupakan multidisiplin ilmu. Dengan komputer, elektronika dan 
mekanika sebagai ilmu dasarnya, juga melibatkan ilmu-ilmu lain seperti biologi 
dan anatomi. Untuk mengikuti perkembangan robot yang cukup pesat maka 
dibuatlah robot berkaki enam berbasis mikrokontroller yang banyak digemari. 
Berbeda dengan robot yang menggunakan roda pada umumnya, robot yang 
menggunakan enam kaki memerlukan perhitungan yang lebih kompleks untuk 
melakukan pergerakan. Robot menggunakan microcontroller sebagai otak untuk 
mengendalikan robot. Pengendali mikro atau microcontroller adalah sistem 
microprocessor lengkap yang terkandung di dalam sebuah chip. 
Robot berkaki enam berbasis microcontroller yang dibuat, dengan dua buah 
motor servo mampu untuk menggerakan keenam buah kaki, serta dilengkapi 
dengan sensor untuk mendeteksi halangan. Robot berkaki enam yang dibuat dapat 
bergerak maju, mundur, berbelok dan menghindari rintangan. Microcontroller 
yang digunakan adalah ATMega16 dengan menggunakkan metode Doppler 
sebagai metode untuk sensor Ultrasonic. Metode tersebut berbasis pemantulan 
sebuah sinyal yang bekerja mengirimkan sebuah sinyal yang nantinya akan 
dipantulkan dan diterima oleh sebuah receiver. Robot Hexapod berfungsi sebagai 
robot penjelajah yang bisa bergerak di dalam kegelapan dengan sempurna karena 





Kata kunci : Robot, Hexapod, Microcontroller 
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1.1. Latar Belakang 
Perkembangan dunia robot di Indonesia sudah sangat pesat. Terbukti 
banyaknya kontes-kontes robot yang diselenggarakan dan dari jumlah pesertanyapun 
semakin meningkat dari tahun ke tahun. KRCI (Kontes Robot Cerdas Indonesia) 
adalah kontes yang diadakan setiap satu tahun sekali dan berskala nasional yang 
diikuti oleh Perguruan Tinggi seluruh Indonesia. Kontes robot semacam inilah yang 
akan melahirkan teknologi baru dan juga memacu kreatifitas anak bangsa untuk 
mengembangkan dunia robotika. Robot berkaki adalah salah satu kategori yang 
dilombakan dalam KRCI. Robot ini kebanyakan menggunakan motor servo sebagai 
penggeraknya. Disetiap kaki robot ini minimal menggunakan 2 buah motor servo 
untuk gerakan mengangkat kaki dan gerakan maju-mundur kaki. Robot berkaki 6 
akan menggunakan minimal 12 motor servo dan robot berkaki 8 akan menggunakan 
minimal 16 buah motor servo sebagai penggerak kakinya. Banyaknya pemakaian 
motor servo ini akan memperbesar biaya pembuatan robot tersebut. Solusi yang tepat 
untuk permasalahan di atas adalah membuat robot berkaki dengan motor servo yang 
minimal tetapi dengan fungsi yang sama. Robot berkaki menghindari rintangan ini 
dibuat dengan 6 kaku tetapi hanya digerakan dengan 2 motor servo.  
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Robot ini mempunyai 6 kaki sehingga dapat berjalan dengan stabil dalam 
melakukan fungsinya. Selain itu robot ini dilengkapi sensor-sensor ultrasonic yang 
dapat menditeksi halangan agar robot tidak menabrak ketika berjalan dan juga bias 
berbelok ke kanan dan ke kiri. Untuk mendukung kerja robot yang komplek ini 
diperlukan juga mekanik-mekanik yang sesuai dan pemograman yang berbasis 
mikrokontroler ATMega16. 
 
1.2. Batasan Masalah 
Dalam penyusunan tugas ahir ini, untuk mengatasi permasalah yang ada maka 
diperlukan sebuah batasan masalah sebagai berikut : 
a. Bahasa pemograman yang digunakan untuk perangkat lunak ini adalah 
Bahasa Pemograman C dengan menggunakan aplikasi Code Vision AVR 
sebagai oprasional mikrokontroler ATMega16. 
b. Robot menggunakan Downloader DT-HiQ AVR-51 USB ISP. 
c. Robot ini menggunakan mikrokontroler ATMega16 dengan 2 motor servo 
seri HS-311. 
d. Robot ini menggunakan sensor ultrasonic seri GH-311. 
e. Robot ini belum dapat berjalan pada lintasan yang berbeda ketinggian 
permukaannya. 
f. Robot bergerak hanya sebatas gerak maju, gerak mundur, gerak ke kanan, 
dan gerak ke kiri. Dan juga tidak bisa untuk menaiki atau menuruni 
tangga. 
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1.3. Rumusan Masalah 
Perancangan robot berkaki menghindari rintangan ini diperlukan sebuah 
rumusan masalah yang tepat. Memperhatikan idetifikasi masalah dan berdasarkan 
batasan masalah di atas, maka dapat dirumuskan : 
a. Bagaimanakah merancang algaritma program yang tepat agar robot dapat 
berjalan dan sesuai yang diharapkan ? 
b. Bagaimanakah membuat rancangan hardware robot agar dapat berjalan ? 
c. Parameter pengujian meliputi : jumlah halangan, dan waktu. 
 
1.4. Tujuan Penelitian 
Penelitian dilakukan bertujuan untuk membuat sebuah robot berkaki 
menghindari rintangan yang meliputi kegiatan : 
a. Merancang dan membuat robot berkaki menghindari rintangan 
menggunakan mikrokontroler ATMega16. 
b. Membuat listing program dengan software Code Vision AVR untuk 
memprogram mikrokontroler ATMega16. 
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1.5. Manfaat Penelitian 
Manfaat yang dapat diambil dari Tugas Akhir ini adalah : 
a. Robot berkaki menghindari rintangan ini diharapkan kedepannya semua 
tentang Robotika di Indonesia ini khususnya di Universitas Pembangunan 
Nasional (UPN) Veteran Jatim, dapat semakin maju dan terus berkembang 
seiring dengan perkembangan teknologi khususnya dalam bidang 
Robotika, dan terbentuknya ide-ide yang brilian dikalangan mahasiswa 
UPN dalam bidang Robotika. 
b. Robot berkaki menghindari halangan ini dibuat untuk mengeksplorasi 
sebuah tempat agar dapat menemukan sebuah obyek. 
c. Hasil dari penelitian ini diharapkan menjadi sumber inspirasi para peserta 
kontes robot yang menginginkan membuat robot dengan desain komponen 
yang minimal tetapi dengan fungsi yang tak kalah bagusnya. 
 
1.6. Metode Penelitian 
Metodologi yang digunakan untuk menyelesaikan tugas akhir ini adalah 
sebagai berikut : 
a. Studi Kepustakaan 
Pada tahap ini dilakukan pemahaman kepustakaan yang berhubungan 
dengan pembuatan perangkat lunak secara umum. Kepustakaan yang 
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berhubungan dengan robot itu sendiri, serta literature tentang hardware 
yang diperlukan. 
b. Desain Sistem 
Pada tahap ini dilakukan analisis kebutuhan dan perancangan system 
untuk merumuskan solusi yang tepat dalam pembuatan system serta 




Pada tahap ini dilakukan implementasi rancangan system yang telah 
dibuat. Tahap ini merealisasikan apa yang terdapat pada tahapan 
sebelumnya menjadi sebuah aplikasi yang sesuai dengan apa yang 
direncanakan. 
 
d. Uji Coba dan Evaluasi 
Pada tahap ini dilakukan uji coba terhadap system yang dibuat, 
tujuannya untuk menemukan kesalahan-kesalahan yang mungkin terjadi 
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e. Penyusunan Laporan Tugas Akhir 
Tahap ini dilakukan untuk membuat laporan dari semua dasar teori 
dan metode yang digunakan serta hasil-hasil yang diperoleh selama 
pengerjaan tugas akhir. 
 
1.7. Sistematika Penulisan 
Sitematika penulisan yang digunakan dalam Tugas Akhir ini adalah sebagai 
berikut : 
BAB I  PENDAHULUAN 
Berisi tentang gambaran umum latar belakang penulisan Tugas 
Akhir, batasan masalah, rumusan masalah, tujuan, manfaat, 
metode penelitian, dan sitematika penulisan. 
BAB II  TINJAUAN PUSTAKA 
Membahas tentang teori penunjangan dari pembahasan 
masalah antara lain tentang komponen-komponen yang 
digunakan dalam pembangunan system yang dibangun. 
BAB III  ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM 
Bab ini menjelaskan tentang perancangan tentang robot 
berkaki yang menggunakan mikrokontroler ATMega16, dua 
buah motor servo seri HS-311, sensor ultrasonic GH-311 
sebagai pendeteksi sebuah obyek yang berada di depan robot 
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tersebut dan juga Bahasa Pemograman C sebagai operasional 
mikrokontroler ATMega16. 
BAB IV  IMPLEMENTASI SISTEM 
Bab ini berisi hasil implementasi dari perancangan aplikasi 
yang telah dibuat sebelumnya beserta pembahasan dari robot 
berkaki yang menggunakan mikrokontroler ATMega16, dua 
buah motor servo seri HS-311, sensor ultrasonic GH-311 
sebagai pendeteksi sebuah obyek yang berada di depan robot 
tersebut dan juga Bahasa Pemograman C sebagai operasional 
mikrokontroler ATMega16. 
BAB V  UJI COBA DAN EVALUASI 
Pada bab ini akan dijelaskan mengenai proses uji coba dari 
program yang telah dibuat sampai dengan hasil kerja robot 
tersebut. 
BAB VI  PENUTUP 
Bab ini akan menjelaskan tentang kesimpulan dari keseluruhan 
isi dari laporan dan Tugas Akhir serta saran-saran untuk 
pengembangan lebih lanjut. 
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Hak Cipta © milik UPN "Veteran" Jatim : 
Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber.
